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Για τo δυναμικ6 αrioτημα τoυ RοssΙer

1=_(y*z), i,="*!r, u=!*z(x_α), α>0

α) Bρεiτε τα oημεiα ιooρρoπiαq και μελετηoτε ην ευoτd,Θει& τoυg.

β) Σ1εδιdoτε τoυg oριακorig κι5κλoυg για α=1 καL α:2. Σε ποιo 1'<α<2 (πρooεγγιoτικd,)
6γινε η διακλ6δωoη διπλαoιαoμoli περι6δoυ;

γ) Σ1εδιdoτε τoν παρaξεvo ελκυoτf1 για α=4.1.

δ) Για r4.| (π'αρaξarcq ελκυoτηg) τp6ζε μια τρoμd, ("r(t),y'(t),z,(t))με αρ1ικθg

αυνθηκεg (0.1,0,0.1) και μια τpoψιa QrQ),!z(t),zz(r)) με αρ1ικιig αυvθηκεg
(x0+δ,y0+δ,z0*δ), δ:0.Ο01, τα tmαx:ι00. o1εδι&oτε η αυv6ρτηη απ6κλιoη9 των δrio

τρoγιωνR(r1=

H ιioκηoη να παραδoΘεi εκτυπωμ6η η οε μoρφη pdf.
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